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ABSTRAK 
Pada skripsi ini direncanakan dan direalisasikan prototype pengepel lantai 
otomatis yang dipergunakan untuk membersihkan Iantai ruangan lumah tangga 
dengan cara mengepellantai tersebut. 
Prototype bekelja secara otomatis dengan mengikuti pola track (aillr) 
berupa arena ruangan tanpa penghalang yang dibuat oleh perancang dan alumya 
seperti berikut ini : 
Maju lurus kedua roda bergerak maju sambil mendeteksi infra red kiri 
sampai tertekannya limit switch depan. Sambi I bergerak Iurus prototype juga 
bekelja mengepel dengan menyemprotkan air ke pel di tengah yang bergerak 
berputar satu arah dengan menggunakan solenoid valve yang mempunyai selang 
waktu 10 detik unnlk membuka dan membuka selanla I detik sebagai perantara 
antara pengepel dengan penampung air dan diberi tekanan dari pompa air. Setelab 
limit switch depan tertekan, maka kedua roda bergerak mundur selama waktu 
tertennt, setelah inl roda kiri bergerak maju dengan roda kanan diam selama waktu 
tertentu dan sebaliknya. 
Kemudian bergerak mundur lurus sampai limit switch belakang tertekan. 
Setelah itu bergerak maju selama wak1u tertennl, kemudian seperti sebelmnnya 
gantian sekarang roda kanan yang bergerak mnndur dan roda kiri diam selama 
waktu tertentu dan sebaliknya. Selepas itu kedua roda kembali bergerak lurus 
maju seperti pergerakkan awal Iagi, begitu seternsnya sampai infra red kanan 
terdeteksi dan limit swtich depan atau belakang tertekan, maka akan berhenti. 
Prototype ini terdapat sensor yang dipasang pada bagian kiri dan kanan 
yaitu infra red dan limit switch yang terdapat di depan dan di belakang body-nya 
adalah berfungsi sebagai tetapan prioritas kapan akan berbelok ke kiri atau ke 
kanan sesudah ada tertekannya limit switch tersebut dengan prioritas infra red 
terdeteksi pertama kali apakah kiri atau kanan. 
Error yang terjadi pada skripsi ini adalah pada mekaniknya, yang pertama 
yaitu karena selip disebabkan roda untuk pergerakkan Iurns yang tidak bergerak 
Iurus dikarenakan adanya pergesekkan antara Iantai dengan spon pengepelnya 
menyebabkan arab pergerakkan lurus menjadi berbelok. Kedua, karena 
pergerakkan tidak lurus maka limit switch tidak tertekan oleh akibat dari 
penempatan limit switch yang di depan dan di belakang yang tidak tepat ketika 
prototype bergerak tidak lurns dan agak miring. Hal tersebut menjadikan alat tidak 
dapat bekerja secara sempmna. 
Kata Kunci: Prototype, Track, Mixer, Sensor,Body. 
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